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論 文 内 容 の 要 旨 
 本論文では、駅や科学館といった実フィールドで、情報提供や道案内、遊びのような相互作用といった日常生活支
援を行うコミュニケーションロボットに関する研究開発について報告する。なお、本研究は 2003 年から開始された
総務省プロジェクトの１つである、ネットワークロボットプロジェクトの一環として行われた。 
 まず本研究では、実フィールドでロボットが人々と相互作用を行うための基本機能を開発した。開発した機能は、
日常環境下において活動するコミュニケーションロボットが人追跡・顔追跡を行うためのものである。人追跡のため
の提案手法は、統合された複数のセンサ情報とパーティクルフィルタ法を用いて人の追跡を行う。顔追跡のための提
案手法は、中心視（解像度が高く、視野が狭い）と周辺視（解像度が低く、視野が広い）の２種類のカメラを統合し
て扱い、パーティクルフィルタを用いて顔の追跡を行うことで顔の追跡を行う。日常環境下で行った実験の結果、提
案手法を適用したロボットは頑健かつ高速に人追跡・顔追跡を実現できることが示された。 
 次に本研究では、実フィールドで日常生活支援を行うロボットの実現とその有用性を検証するため、複数の無線タ
グリーダと赤外線カメラから成り立つセンサネットワークと、先に提案した追跡手法を適用したロボットが連携する
ことで、人々への展示案内・説明、子供のような遊びを提供するシステムの開発を行った。大阪市立科学館で行われ
た評価実験の結果、ロボットが人との相互作用を行うことやその存在に対し、多くの人が好意的な印象を抱くことが
わかった。アンケートにおいて取得した自由記述意見や、観察された人・ロボット間相互作用の様子も、ロボットが
人々に好意的に受け入れられていたことを示していた。さらに、来館者の科学への興味がロボットとの相互作用を通
じてより促進されることも示された。また、ロボットが円滑にサービスを提供するためには、同時に複数の人々（集
団）との相互作用をより円滑に行う必要があることが、実験結果から示唆された。 
 最後に本研究では、より円滑な集団・ロボット間相互作用を実現するため、ロボットが集団の注意を制御するとい
うアイデアに着目した。集団注意制御の有効性を検証するため、まず本研究ではロボットの認識機構と行動制御機構
の一部をオペレータが遠隔操作するシステムを開発した。開発したシステムを用いて大阪市立科学館で実験を行った
結果、集団注意制御が円滑な複数の人々との相互作用に有用であることがアンケート結果から示された。その後、環
境内に埋め込まれた床センサと Robovie を連携させることで、自律的な集団の注意制御行動を可能にするためのシス
テムを開発した。 
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論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨 
 本論文は、情報提供や道案内といった、日常生活における活動支援を行うコミュニケーションロボットを、駅や科
学館といった実フィールドにおける実証実験を通して研究開発したことについて述べたものである。実フィールドに
おいて、実際に一般の人々に対して活動支援を行うロボットシステムの開発を行い、実証実験を通じてロボットの有
用性を検証することは、実用的なロボットを実現するためには必要不可欠である。特に、実証実験を通じて、実フィ
ールドで活動するロボット開発において、解決すべき問題を探索的に発見し、それらの問題を解決するためのシステ
ム開発を行うと共に、その有用性を検証した点は興味深い。 
 本論文では実フィールド上で活動支援を行うコミュニケーションロボットの実現に関して、以下の３つの問題に取
り組んでいる。 
  ①ロボットが人々と相互作用を行うための基本機能開発： 
  実フィールドでロボットが人々と相互作用を行うためには、相互作用対象である人の位置や顔の位置、表情など
の情報が必要となる。本論文では、ロボットに搭載されている複数異種のセンサを組み合わせることにより、そ
れらの問題を解決している。 
  ②センサネットワークと連携して実フィールドで人々への展示案内・説明や遊びを提供するシステムの開発： 
  本論文では、開発された基本機能を備えたロボットと、環境中に設置されたセンサネットワークを連携させるこ
とで、実フィールドで人々への展示案内・説明、遊びを提供するシステムの開発を行った。また、一般の人々に
対する２ケ月間の展示を通じて、開発したシステムの有用性を検証している。 
  ③ロボットと集団との円滑な相互作用を実現するためのシステム開発： 
  実フィールドでロボットが人々にサービスを提供する際には、同時に複数人との相互作用を行う必要がある。こ
れまで１対多の相互作用に注目した研究はほとんどなされていなかったが、本論文では集団の注意を制御する方
法を開発し、より円滑な１対多の相互作用を実現している。 
 以上のように、本論文は実フィールドで活動支援を行うコミュニケーションロボットを実現するための手法の提案
と、実フィールドでの実証実験を通じて開発したロボットシステムの有用性を検証している。また、本論文は、今後
実フィールドで活動支援を行うコミュニケーションロボット開発における基本問題を扱っており、これらの成果を基
に今後さらなる発展が期待できる。よって本論文は博士論文として価値あるものと認める。 
